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Abstract: This paper presents a dev巴lopmentof a operation console for our hand made search type 
rescue robot AIT. ReBo.1 intend to work in the disast巴rsite. The operation console must have a human 
interface to control ReBo.1. Shape of developed human interfac巴isball type， about 60mm in diameter 
and about 200g in total weight. An operator of ReBo.1 holds this ball type human interface on his hand 
and he can t出 itto arbitrary angle， then ReBo.l makes progressive motion， sid巴windingmotion and 
stop motion with tilt angle ofholed balL Moreover，the pseudo.force of巴nvironmentalconditions 田 nsed














































































































































4V~ 1. 7Vであり，ダイナミックレンジは約 O.3Vであ
る 加えて， CPUに内蔵される AlDコンパータの変換可

















































































































































平均正解率 70. 80% 
嚢3 検証結果3 握動強調の識別
平均認識率| 誤認率
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5.結論
本論文では災害現場に容易に持ち運び可能であると共
にユーザ、の習熟度に捉われず誰もが操作可能な災害現場
対応操作コンソールとしてヒューマン・インターフェイス
の開発を行った経緯と結果を論じた
このヒューマン・インターフェイスを実際の探索型レス
キューロボット ReBo.lの操作に用いることによってその
有効性を確認した.また，混乱が予想される災害現場で環
境情報を操作者に提示するシステムは，領単な機構で複数
の情報を提示できることから，振動による擬似的な力の利
用が有効であることを明らかにした.
これまでのところ探索型レスキューロボット ReBo.lを
対象とした操作性を追及してきたが，ソフトウェアを変更
することにより，目的および形態の異なるロボットでも操
作用ヒューマン・インターフェイスとして使用に耐えうる
ものと考えている.
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